
実教出版「制御工学」正誤表（第１刷用）             2015 年 4 月時点 
 本書には下記のような誤りがありました。おわびして訂正いたします。 

箇所 誤 正 
p.14 図 1-6(a) P＝4 P＝5 

p.47 9 行 

 

    11 行 

k ･･･  ｍ 
 
ｍ 
 

Ｋ ･･･  Ｍ 
 
Ｍ 
 

p.48 式 3-12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   式 3-13 

1a  

na  

0b  

1b  

mb  

nb  

1na −  

a0 
 

mb  

1mb −  

0b  

mb  

p.54 図 4-6 左 G2(s)に向かう左の矢頭 G2(s)に向かう左の矢頭を取り，G2(s)から

出る線にする。 

p.58 下から2行 図 4-13(a) 図 4-12(a) 

p.59 図 4-12(b) 

 

 図 4-14(b)(c) 

 係数器 aに向かう右からの線に矢頭をつけ

る。 

1a ， 2a ， 1λ ， 2λ ，に向かう右からの線

に矢頭をつける。 

p.68 下から3行 ( ) ( )( )j t j te eα β α β− + − +−  ( ) ( )( )j t j te eα β α β− + − −−  

p.81 6-30 式 Ｌω －Ｌω 

p.84 9 行 （負の虚軸 （負の実軸 

p.90 [22] 式 6-65 の計算 式 6-63 の計算 

p.93 例題 6-1 

略解 1 行 

例題 3-8 で･･･ 第 3 章演習問題 8 で･･･ 
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p.94 図 6-14 

 

（図を右のよう

に訂正します。） 

  

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

p.98 下から 4 行 

 

Ｄ 
 

Ｂ 
 

p.99 7 行 

 

     9 行 

フィードバック系 

 

フィードバック系 

フィードバック制御系 

 

フィードバック制御系 

p.99 下から9行 

 

図 7-3 

タイトル 

    

[7]の文章 

  

１入出力系 

 

１入出力系 

 

 

（右の文章に差し替えます。） 

 

 

 

 

 

 

開ループ系 

 

開ループ系 

 

p.109  

下から 4 行 

[28]タイトル 

  7 行 

 

対象 

対象 

対象 

 

対称 

対称 

対称 
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p.110 図 7-19 

タイトル式 分子 

30 20 

p.113 18 行 

       19 行 

    20 行 

k＝ 

k＝ 

k＝ 

K＝ 

K＝ 

K＝ 

p.119 問題 2 

1 行 

例題 3-1 で･･･ 第 3 章演習問題 8.で･･･ 

p.119 問題 7 

 2～3 行 

閉ループ達関数 閉ループ伝達関数 

p.119 問題 8 図 7-17 において， （削除しました） 

p.121  6 行 （速応性）   （過度特性，速応性，安定性） 

p.121  7 行 （安定性）   （定常特性） 

p.125 の最下行～

p.126 の 2 行 

  

 

 

 

p.125  図 8-5 内 

 

振幅減衰比が大きくなり，整定時間も短

くなる。そして，矢印Ｚ方向に移動する，

すなわち，固有角周波数ωｎが大きくな

った場合は周波数の周期が速く， 

 

 

・振幅減衰率：δ→大 

  ⇒整定時間が早い   

振幅減衰比が小さくなり，整定時間も長く

なる。そして，減衰係数が小さくなること

から矢印Ｚ方向に移動する。また，矢印Ｚ

方向に移動すると固有角周波数ωｎの値が

大きくなることを意味し， 

 

・振幅減衰比：δ→小 

  ⇒整定時間が遅い  

 

 

p.131 

 下から 2 行 

定常位置偏差の 定常位置偏差は 

p.132 9 行目 

 

 下から 10 行目 

 

 

 下から 4 行目 

･･･定常偏差は一定値となり，･･･ 

 

･･･定常加速度偏差はなくなり，定常速

度偏差は･･･ 

 

･･･一巡達関数が 

･･･定常速度偏差は一定値となり，･･･ 

 

･･･定常速度偏差はなくなり，定常加速度

偏差は･･･ 

 

･･･一巡伝達関数が 

p.134 問題４ 

 

    

 問題 7 

位置偏差定数，速度偏差定数，加速度偏

差定数 

 

位置定常偏差 

定常位置偏差定数，定常速度偏差定数，定

常加速度偏差定数 

 

定常位置偏差 
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p.136 例題 9-1 

 問題 2 行 

 略解 5 行 

 

抵抗Ｒ２ 

Ｒ２ 

 

抵抗Ｒ１ 

Ｒ１ 

p.138 19 行 各周波数 

 

角周波数 

p.140  例題 9-2 

 略解 1 行 

 

    2 行の式   

    の分母 

 

     4 行の式 

       の分母 

 

p.143 図 9-10 

 式の分母 

 

 

ＬＪ 
 
（ＲＪ＋ＬＢ） 
 

 

ＲＤ＋ＫtＫe 

 

 

（RJ+LB） 

 

Ｌ 
 
ＲＪ 

 

 

ＲＢ＋ＫeＫt 

 

 

RJ 

p.141 図 9-7 位相進み補償 位相遅れ補償器 

p.141 9-6 式 （式の後ろに右を追加します。） （k＞０，T＞０，０＜α＜１） 

p.142  図 9-8(a) －2dB 

10 log 10 α 

－20dB 

20 log 10 α 
p.144 11 行 【ステップ１】 【ステップ２】 

p.145   

下から 2 行 

ＴＩ＞ＴＤのとき ＴＩ＞ＴＤ（ＴＩは積分時間，ＴＤは微分時

間）のとき 

p.152 1 行と図

9-21 

( ) ( )
( )

3 2

40.01 1
e tLJs RJ LB s RB K K s

s
+ + + +

+
 ( ) ( )

( )

3 2

40.01 1
e t

t

LJs RJ LB s RB K K s
K s

+ + + +

+
 

p.194 4 行と図

11-1 

9 行 

 

 図 11-2 と 11-3 

 

14 行 

下から 2 行 

p.195 3 行 

1 次遅れ要表 

 

2 次遅れ系 

 

2 次遅れ要表 

 

2 次系 

2 次要表 

2 次系 

1 次遅れ要素 

 

2 次遅れ要素 

 

2 次遅れ要素 

 

2 次遅れ要素 

2 次遅れ要素 

2 次遅れ要素 
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p.197 11-8 式 

 

       9 行 

 

    11 行 

 

       11-9 式 

 

    14 行 

 

   11-10 式 

 

図 11-5 上部 

 

 

 

 

図 11-5 下部 

 

 

･･･ coskωt ･･････ sinkωt 
 

a1 cosωt＋ｂ1 sinωt 
 
cosωt 
 
cosωt 
 
式 11-9 の両辺に sinωt 
 
sinωt 
 
cosωt 
 ↓ 

 

 

 

 ↑ 

sinωt 
 

･･･ sinkωt ･･････ coskωt 
 

a1 sinωt＋ｂ1 cosωt 
 

sinωt 
 

sinωt 
 

式 11-8 の両辺に cosωt 
 

cosωt 

 
sinωt 

 ↓ 

 

 

 

 ↑ 
cosωt 

 
p.198 図 11-6 

縦軸目盛３段目 

 

p.198 図 11-7(a) 

縦軸目盛３段目 

 

 

１．５ 

 

 

１．５ 

 

０．５ 

 

 

０．５ 

p.202 側注 11 ･･･10 章側注【37】（p.180） ･･･10 章側注【38】（p.185） 

p.206 下から 7

行 

p.214 の側注【17】･･･ p.214 の側注【18】･･･ 

p.217 問題２ 

  式の分母 

 

ReB 

 

RB 

p.230 表12-2の

(9)の式中 
( )1A X+  ( )A X+  

p.233 図 12-17 

上から 3 段目の

X１ X２ X４ M０  X１ X４ X２ M０  
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センサの列 

p.235 25 行 
( )f t ≧ atMe  ( )f t ≦ atMe  

p.236 13-12 式 ste−  bte−  

p.239 と巻末のラ

プラス変換表 

右段の 4 番目 

( )cos tω θ+   
2 2

cos sins
s
θ ω θ

ω
+
+

 ( )cos tω θ+   
2 2

cos sins
s
θ ω θ

ω
−
+

 

p.239 と巻末のラ

プラス変換表 

右段の 7 番目 

･･･ ( )( )f t∫   ( 1)1 1( ) (0)F s f
s s

−−  ･･･ ( )( )f t dt∫   ( 1)1 1( ) (0)F s f
s s

−+  

p.257 5 章演習

問題１．(2)のステ

ップ応答の右式 

23 1 3
4 2 4

tt e−= − +  23 1 3
4 2 4

tt e−= + −  

p.258 2 行 ･･･
640.2e−=  ･･･

640.2 te−=  
p.258 3 行 

( )

3

200

( ) 2.5 10

1 sin 1000 1 0.04 2.74
1 0.04

t

i t

e t

−

−

= ×

 
− − + 

− 

 ( )
200

( ) 2.5 sin 1000 1 0.04
1 0.04

tei t t
−

= −
−

 

巻末のラプラス

変換表：右段の 1

番目 

( )2
1

s a b− +
 

( )2 2

1
s a b− +  
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